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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder emgereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(3) Verfahren und Vorrichtung zur Erfassung und Oberwachung einer Mehrzahl von vorausfahrenden Fdhr7eugen 

(I?) Zur weitgehenden Entlastung des Fahrers eines eige- 
nen Fahrzeugs im Hinblick auf eine Beobachtung des vor- 
. ausliegenden Umfelds sowie der Schatzung von Abstan- 
den und Geschwindigkeiten mehrerer vorausfahrender 
Fahrzeuge wird erfindungsgemafS bei einem Verfahren 
zur Erfassung und Oberwachung einer Mehrzahl von zum 
eigenen Fahrzeug (E) vorausfahrenden Fahrzeugen (A bis 
C) die vorausliegende Umgebung in mindestens eine 
Nahbereichszone (Zll) und mindestens eine Fernbereichs- /] 
zone (Zl) unterteilt, wobei fur die vorausfahrenden Fahr- 
zeuge (A bis C) jeweils deren Spur (SI bis S3), Geschwin- 
digkeit (V^ bis V^) und/oder Abstand zum eigenen Fahr- 
zeug (E) ermittelt und anhand der jeweils ermittelten Spur 
(31 bis S3), Geschwindigkeit (V^ bis Vq) und/oder Ab- 
stand fur die vorausfahrenden Fahrzeuge (A bis C) deren 
I Positionen hinsichtiich der Nahbereichszone (Zll) oder 
, der Fernbereichszone (Zl) bestimmt werden, wobei an- 
I hand der jeweils ermittelten Geschwindigkeit (V^ bis Vq) 
, und/oder Position der vorausfahrenden Fahrzeuge (A bis 
I C) das eigene Fahrzeug (E) hinsichtiich dessen Momen- 
tangeschwindigkeit (Vg momentan) angepafit wird. 
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Beschreibung 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung 
zur F.rfassung und Uberwachiing einer Mehrzahl von zum 
eigenen Fahrzeug vorausfahrenden Fahrzeugen. 5 

Ein derartiges Verfahren dient der Unterstutzung des Fah- 
rers eines Fahrzeugs bei einem Fahrspurwechsel, z. B. zum 
Einfadeln in Oder Ausfahren aus einer SchnellstraBe Oder 
zum Uberholen eines langsaineren Fahrzeugs. Daruber hin- 
aus dient das Verfahren der Anpassung der Geschwindigkeit 10 
des eigenen Falirzeugs an die Geschwindigkeit eines in der 
eigenen Spur vorausfahrenden Fahrzeugs. 

Derartige Verfahren sind beispielsweise aus der 
DE 43 13 558 CI bekannt, Dort wird zur Leithilfe fur einen 
Fahrspurwechsel der Vorraum und der Rilckraum der be- 15 
nachbarten Zielspur auf Absiande von dort detektierten Ob- 
jekten uberwacht. Bei Einhaltung der erforderlichen Sicher- 
hcitsabst^ndc wird cntsprcchcnd ein moglichcr Spurwcchscl 
erkannt. Als Uberwachungsdetektoren sind dazu neben UI- 
traschall- und Infrarotanlagen (siehe z. B. 20 
DE 38 32 720 Al) auch Radareinrichlungen zur Uberwa- 
chung des sogenannten Totwinkelbereichs (siehe z. B. 
DE39 02 852A1) und zur Abstandsmessung gegeniiber 
vorausfahrenden Fahrzeugen fur ein selbsttatig abstandsge- 
regelle-s Fahren (siehe EP 0 501 345 A2) bekannl. 25 

Die gegenwartigen Verfahren berucksichtigen dabei stets 
ein vorausfahrendes Fahrzeug in einem sehr eng begrenzten 
Bereich, beispielsweise in dem direkt vorausliegenden Be- 
reich (= eigene Spur) oder in einem benachbarten Bereich (= 
benachbarte Spur). Fiir den Fall, daB dieses vorausfahrende 30 
Fahrzeug den uberwachten Bereich verlaSt, ist eine Uberwa- 
chung nichl mehr gegeben. Insbesondere in solchen Fallen 
mil mehrspurigen Fahrbalinen, auf denen unterschiedlich 
schnell gefahren wird, ist eine Uberwachung aller voraus- 
fahrenden Fahrzeuge nicht ermoglicht. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugninde, ein Ver- 
fahren und Vorrichtung zur Erfassung und Uberwachung ei- 
ner Mehrzahl von vorausfahrenden Fahrzeugen anzugeben, 
welches den Fahrer eines eigenen Fahrzeugs im Hinblick 
auf eine Beobachtung des vorausliegenden Umfelds sowie 40 
der Schatzung von Abstanden und Geschwindigkeiten weit- 
gehend entlastet. 

Die erstgenannte Aufgabe wird erfindungsgemaB gelost 
bei einem Verfahren zur Erfassung und Uberwachung einer 
Mehrzahl von zum eigenen Fahrzeug vorausfahrenden Fahr- 45 
zeugen, bei dem die vorausliegende Umgebung in minde- 
slens eine Nahbereichszone und mindeslens eine Fembe- 
reichszone unterteili wird, wobei fur die vorausfahrenden 
Fahrzeuge jeweils deren Spur, Geschwindigkeit und/oder 
Abstand zum eigenen Fahrzeug ermittelt und anhand der je- 50 
weils ermittelten Spur, Geschwindigkeit und/oder Abstand 
fiir die vorausfahrenden Fahrzeuge deren Positionen hin- 
sichtlich der Nahbereichszone oder der Fembereichszone 
bestiimut werden, wobei anhand der jeweils ermittelten Ge- 
schwindigkeit und/oder Position der vorausfahrenden Fahr- 55 
zeuge das eigene Fahrzeug hinsichtlich Momentange- 
schwindigkeit (= Eigengeschwindigkeit) angepaBt wird. 

Durch die Uberwachung der Nahbereichszone mit einem 
breiten Offnungswinkel und der Fembereichszone mit ei- 
nem schmalen Offnungswinkel werden Objekte, insbeson- 60 
dere Fahrzeuge, uber die gesamte Breite einer Fahrbahn mit 
mehreren Spuren detektiert und hinsichtlich ihrer Betriebs- 
parameter, z. B. Geschwindigkeit, Abstand und/oder Posi- 
tion, in Bezug auf das eigene Fahrzeug uberwacht. Dabei 
wird die jcwciligc Position der vorausfahrenden Fahrzeuge 65 
bevorzugt anhand vom zugehorigen Sichtwinkel in Bezug 
zur Langsachse des eigenen Fahrzeugs ermittelt. Beispiels- 
weise ist der Sichtwinkel fiir das auf der eigenen Spur vor- 



ausfahrende Fahrzeug 0°. Fur auf benachbarte Spuren vor- 
ausfahrende Fahrzeuge ergibt sich in Abhangigkeit vom Ab- 
stand zum eigenen Fahrzeug ein jeweils zugehoriger Sicht- 
winkel, der groRer 0° ist und anhand dessen die Position der 
vorausfalirenden Fahrzeuge bestimmt wird. Der Fahrer des 
eigenen Fahrzeuges ist somit weitgehend entlastet von der 
gleichzeitigen Uberwachung mehrerer Fahrzeuge und der 
damit verbundenen Flut von zu verarbeitenden Informatio- 
nen, d. h. Abschatzung verschiedener Geschwindigkeiten 
und Abstande mehrerer Fahrzeuge, sowie der daraus resul- 
tierenden Anpassung des eigenen Fahrverhaltens. Insbeson- 
dere wird der Fahrer des eigenen Fahrzeugs in besonders 
einfacher Art und Weise unterstutzt bei der Beobachtung 
und Einschatzung der voraushegenden Fahrsit nation. Dar- 
iiber hinaus wird durch die Detektion von in der Nahbe- 
reichszone vorausfahrenden Fahrzeugen auf benachbarten 
Spuren ein Uberholen dieses Fahrzeugs durch das eigene 
Fahrzeug cntsprcchcnd den nationalcn Vorschriftcn ermog- 
licht. D. h. in Landern, in denen das Links- oder Rechtsiiber- 
holen verboten ist, wird die Geschwindigkeit des Fahrzeugs 
in Abhangigkeit von der eigenen Position und der Position 
des vorausfahrenden Fahrzeugs derart angepaBt, daB bei ei- 
nem Uberholverbot die Momentangeschwindigkeit entspre- 
chend abgebremst wird. Ist dagegen ein Uberholen erlaubt, 
wird die Momentangeschwindigkeit auf die maximal zulas- 
sige Geschwindigkeit erhoht und das eigene Fahrzeug be- 
schleunigt zum Uberholen. 

ZweckmaBigerweise wird ein Spurwechsel eines der vor- 
ausfahrenden Fahrzeuge ermittelt. Vorzugsweise wird in 
Abhangigkeit vom Spurwechsel eines der vorausfahrenden 
Fahrzeuge die Momentangeschwindigkeit des eigenen Fahr- 
zeugs entsprechend beschleunigl oder verzogert. Durch die 
Detektion des Spurwechsels eines der vorausfahrenden 
Fahrzeuge sowie der weiteren Uberwachung dieses Fahr- 
zeugs wird ein Falschiiberholen des eigenen Fahrzeugs ver- 
hindert. 

Die zweitgenannte Aufgabe wird erfindungsgemaB gelost 
durch eine Vorrichtung zur Erfassung und Uberwachung ei- 
ner Mehrzahl von zum eigenen Fahrzeug vorausfahrenden 
Fahrzeug«i mit einem ersten S«isor mit einem ersten Off- 
nungswinkel zur Erfassung von in einer Nalibereichszone 
vorausfahrenden Fahrzeuge und einem zweiten Sensor mit 
einem zweiten Offnungswinkel zur Erfassung von in einer 
Fembereichszone vorausfalirenden Fahrzeuge, wobei der 
erste Offnungswinkel gr56er als der zweite Offnungswinkel 
ist, und mit einer Assistenteinheit zur Anpassung von Mo- 
mentangeschwindigkeit und/oder Momentanabstand des ei- 
genen Fahrzeugs anhand von Position und/oder Geschwin- 
digkeit der vorausfahrenden Fahrzeuge. 

Vorteilhafterweise umfaBt der erste Offnungswinkel ei- 
nen Bereich von 20^ bis 180**. Hierdurch sind insbesondere 
jene Fahrzeuge detektierbar, die bei einer mehrspurigen 
Fahrbahn unmittelbar voraus auf benachbarten Spuren fah- 
ren. Somit kann das eigene Fahrverhalten an die gesamte 
voraushegende Fahrsituation angepaBt werden. Insbeson- 
dere bei einem Stau auf einer mehrspurigen Fahrbahn, bei 
welchem mindestens zwei Fahrzeuge vorausliegend in der 
Nahbereichszone erfafit und uberwacht werden, wird der 
Fahrer des eigenen Fahrzeugs in besonders gunstiger und 
einfacher Weise von der Beobachtung und Einschatzung der 
komplexen vorausliegenden Fahrsituation entlastet 

ZweckmaBigerweise umfaBt der zweite Offnungswinkel 
einen Bereich von 3° bis 30°. Dies ermoglicht bei hohen Ge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeugs eine Uberwachung der 
vorausliegenden Umgebung mit moglichst groBcr Rcich- 
weite. Insbesondere ist Uberwachung der unmittelbar vor- 
ausliegenden Umgebung, d. h. der Fahrspur des eigenen 
Fahrzeugs, bis zu einer Reich weite von bis zu 200 m ermog- 
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ZweckniaBigenveise ist als zweiier Sensor ein Weitwin- 
kelsensor, eine Radareinheit, eine optische Kamera oder ein 
T^aserscanner vorgesehen. Als ersier Sensor ist bevorzugt 
ein Fembereichsradar vorgesehen. 5 

Die niit der Erfindung erzielten Vorteile besiehen insbe- 
sondere darin, daB durch eine Koinbi nation der Uberwa- 
chung von Nah- und Fernbereichszone mit groBereni bzw. 
kleinereni Offnungswinkel ein laterales Erfassen von vor- 
ausfahrenden Fahrzeugen emioglichl isi. Somit konnen so- lO 
wohl auf der linken als auch auf der rechten Spur vorausfah- 
rende Fahrzeuge gemeinsam detektiert und unlerschieden 
werden. Damit wird das gesamte vorausliegende Fahrge- 
schehen iiberwacht und das eigene Fahrverhalien enispre- 
chend angepaBt. Der Fahrer des eigenen Fahrzeugs ist dem- 15 
zufolge weitgehend entlasiet. Dariiber hinaus wird dem Fah- 
rer eine mogHche Gefahrensituation zusatzlich oder aliema- 
tiv durch cine akusiischc und/odcr optische Ausgabc bzw. 
Anzeige signaiisiert. Femer ist es mogiich, daB mittels des 
Verfahrens bei Fahren auf mehrspurigen Fahrbahnen, auf 20 
denen das Uberholen nur hnks oder nur rechis oder beidsei- 
tig erlaubl ist, die zum Uberholen monientan erlauble und 
geeignete Spur ermitielt wird. Allernativ wird ein unerlaub- 
tes Uberholen durch Abbremsen des eigenen Fahrzeugs ver- 
iiiieden. 25 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung warden anhand einer 
Zeichnung naher erlauterl. Darin zeigen: 

Fig. 1 schein arise h eine Fahrbahn niit mehreren Fahrspu- 
ren und mit einer Nah- und Fernbereichszone, 

Fig. 2 schematisch eine alternative Fahrbahn geinaB Fig. 30 

1, 

Fig. 3 schematisch eine alternative Fahrbahn gemaB Fig. 
1, und 

Fig. 4 schematisch die Sicht aus einem eigenen Fahrzeug 
auf die voraushegende Fahrspur gemaB Fig. 3. 35 

Einander entsprechende Teile sind in aDen Figuren mil 
den gleichen Bezugszeichen versehen. 

In Fig. 1 ist schematisch eine Fahrbahn 1 mit mehreren 
Spuren SI bis S2 dargestellt, Auf der Spur S2 fahrt ein eige- 
nes Fahrzeug E mil einer Momentangeschwindigkeit Vs mo- ^ 
racntan^ die in etwa einer mittels einer nicht dargestellien As- 
sistenteinheit vorgegebenen Sollgeschwindigkeit Vg wunsch 
entspricht, hinter einem vorausfahrenden Fahrzeug A mit ei- 
ner Geschwindigkeit Va hinterlier. Die Spur S2 ist somit die 
Momentanspur des eigenen Fahrzeugs E. Als Assistentein- 45 
heit ist beispielsweise ein Temponiat zum automatischen ab- 
standsgeregehen Fahren des eigenen Fahrzeugs E vorgese- 
hen. 

Mittels eines ersten Sensors 2, der beispielsweise im Kiih- 
lergrill des eigenen Fahrzeugs E angeordnet ist, wird im vor- 50 
ausUegenden Fahrbereich eine Fernbereichszone 71 auf 
mogliche vorausfahrende Fahrzeuge A iiberwacht. Zur 
Uberwachung der Fernbereichszone ZI ist als erster Sensor 
2 ein Fembereichsradar mit einem schmalen ersten Off- 
nungswinkel a in einem Bereich von ca. 3** bis 30° vorgese- 55 
hen. Der erste Sensor 2 eignet sich durch seine besonders 
groBe Reich weite und dem schmalen Oflfnungswinkel a zum 
Einsatz bei hohen Geschwindigkeiten, um insbesondere die 
Momentanspur (= Spur S2) des eigenen Fahrzeugs E auf das 
vorausfahrende Fahrzeug A zu uberwachen. Dabei wird mit- 60 
tels des ersten Sensors 2 die Geschwindigkeit des vor- 
ausfahrenden Fahrzeugs A und/oder der Absrand des eige- 
nen Fahrzeugs E zum vorausfahrenden Fahrzeug A ermit- 
ielt. 

Mittels cincs zwcitcn Sensors 4, der beispielsweise im 65 
Frontbereich, insbesondere Fronlscheibenbereich oder im 
•Innenspiegelbereich, des eigenen Fahrzeugs E angeordnet 
ist, wird im voraushegenden Fahrbereich eine Nahbereichs- 
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zone Zn auf mogliche vorausfahrende Fahrzeuge B iiber- 
wacht. Zur Uberwachung der Nahbereichszone ZJI ist als 
zweiter Sensor 4 ein Weiiwinkelsensor. eine Radareinheit, 
eine optische Kamera oder ein T.aserscanner niit einem 
moglichst weiien zweiten Offnungswinkel in einem Bereich 
von ca. 20° bis 180° vorgesehen. Der zweite Sensor 4 eignet 
sich durch seinen besonders breiten Offnungswinkel {3 und 
seiner kurzen Reichweite zum Einsatz bei niedrigen Ge- 
schwindigkeiten, um insbesondere sowohl die Momentan- 
spur (= Spur S2) des eigenen Fahrzeugs E als auch benach- 
barte Spuren SI auf vorausfahrende Fahrzeuge B zu iiber- 
wachen. Dabei wird mittels des zweiten Sensors 4 die (le- 
schwindigkeit Vy^ des vorausfahrenden Fahrzeugs B und/ 
Oder der Abstand des eigenen Fahrzeugs E zum vorausfah- 
renden Fahrzeug B ermittelt. 

Altemativ oder zusatzlich wird die jeweilige Position der 
vorausfahrenden Falirzeuge A bis B anhand eines zugehori- 
gcn Sichtwinkcls x bzw. 6 in Bczug zur Langsachsc des ei- 
genen Fahrzeugs E bestiinmt. Der Sicht winkel % des auf der 
Momentanspur S2 vorausfahrenden Fahrzeugs A betragt 0° 
und wird mittels des ersten Sensors 2 ennittelt. Der Sicht- 
winkel 8 des auf der zum eigenen Fahrzeug E benachbarten 
Spur SI vorausfahrenden Fahrzeugs B ist groBer 0** und 
wird mittels des zweiten Sensors 4 bestimmr. 

BeiiJi Fahren des eigenen Fahrzeugs E sei beispielsweise 
die Momentangeschwindigkeit Vg momentan groBer als die 
Geschwindigkeit des vorausfahrenden Fahrzeugs A in 
der Fernbereichszone ZI. Die Assistenteinheit regelt dabei 
mittels der Sollgeschwindigkeit Ve wunsch die Momentange- 
schwindigkeit Vg nionjgntaii ^es eigenen Fahrzeugs E derart, 
daB Vf .raoraentan = ist. Sobald das Fahrzcug A die Spur 
wechselt, verliert der erste Sensor 2 das Ziel (= Fahrzeug A), 
jedoch der zweite Sensor 4 erfaBt weiterhin das vorausfah- 
rende Fahrzeug B. Mittels der Assistenteinheit wird ein 
Rechtsiiberholen verhindert, indem die Momentange- 
schwindigkeit VE_moraentan derart eingestellt wird, daB 
VE_moraentan = ist. Fiir den Fall, daB national das Rechts- 
iiberholen erlaubt ist, wird die Momentangeschwindigkeit 
VE_monientan entsprechcnd mittels der Sollgeschwindigkeit 
Ve_ wunsch erhoht, so daB das eigene Fahrzeug E das Fahr- 
zeug B iiberholt. 

Fig. 2 zeigt schematisch eine alternative Fahrbahn 1 mit 
mehreren Spuren SI bis S2. Mittels des ersten Sensors 2 
wird das vorausfahrende Fahrzeug A in der Fernbereichs- 
zone ZI erfaBi und dessen Geschwindigkeit V^, dessen Posi- 
tion und/oder dessen Abstand zum eigenen Fahrzeug E be- 
stimmt. Mittels des zweiten Sensors 4 wird in der Nahbe- 
reichszone zn kein weiteres Fahrzeug detektiert. Je nach 
Einstellung, Art und Ausfuhrung der Assistenteinheit wird 
ein Rechtsiiberholen erlaubt oder unterbunden. 

Fig. 3 zeigt eine weitere alternative Fahrbahn 1 mit meh- 
reren Spuren SI bis S3. Dabei wird mittels des zweiten Sen- 
sors 4 der vorausliegende Fahrbereich lateral auf Objekte 
iiberwacht D. h. mittels des zweiten Sensors 4 wird die 
Nahbereichszone Zn mit einem moglichst weiten Offnungs- 
winkel p iiberwacht, der samlliche Spuren SI bis S3 mit ei- 
ner kurzen Reichweite und iiber die gesamte Breite gleich- 
zeitig erfaBt. Auf der Momentanspur S2 wird weder mittels 
des ersten Sensors 2 noch mittels des zweiten Sensors 4 ein 
Fahrzeug detektiert. Mittels des zweiten Sensors 4 wird auf 
der zur Momentanspur S2 benachbarten Spur S I das Fahr- 
zeug B in der Nahbereichszone ZU mit dessen Geschwin- 
digkeit Vb, dessen Position und/oder dessen Abstand zum 
eigenen Fahrzeug E erfaBt. 

Bei cincm Spurcnwcchscl des cigcncn Fahrzeugs E auf 
die Spur S3 wiirde mittels des ersten Sensors 2 das Fahrzeug 
C mit dessen Geschwindigkeit Vq, dessen Position und/oder 
dessen Abstand zum eigenen Fahrzeug E in der Fembe- 
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reichszone ZL erfaBt werden. Weiterhin wurde der zweite 
Sensor 4 das Fahrzeug B in der Nahbereichszone ZH erfas- 
sen. Je nach Art und Ausfuhrung sowie Einstellung der As- 
si!?tenteinheit wird das eigene Fahrzeug H anhand der ennit- 
telten Positionen der vorausfahrenden Fahrzeuge A bis C\ 5 
deren ermittelten Geschwindigkeiten Va t>is Vc und/oder 
deren ermittelten Abstande zum eigenen Fahrzeug E im 
Hinblick auf die eigene Momentangeschwindigkeit Vg nio- 
mcntan und/oder den eigenen Momenianabstand zum unmit- 
telbar vorausfahrenden Fahrzeug A bis C angepaBt. D. h. die lO 
Momentangeschwindigkeit Vg momentan des eigenen Fahr- 
zeugs E wird entsprechend beschleunigt oder verzogert. 

Die Fig. 4 zeigt die Sicht des Fahrers des eigenen Fahr- 
zeugs E, wie es sich fur die Fahrbalin gemaB Fig, 3 ergibt. Je 
nach Art und Ausfuhrung der Ausgabeeinrichtungen, z. B. 15 
ein Display, werden die vorausfahrenden Fahrzeuge A bis C 
in der zugehorigen Position auf der entsprechenden Spur SI 
bzw. S3 mit Anzcigcn fiir den jcwcils zugehorigen Abstand 
La bis Lc und/oder fiir die jeweilige Geschwindigkeit bis 
Vc- Bevorzugt werden diese Infonnation ohne eine Infor- 20 
mationsausgabe an den Fahrer direkt der Assistenteinheit 
zur Einstellung der entsprechenden Momentangeschwindig- 
keit VE_momentan ci^s eigenen Fahrzeugs E zugefuhrt. 

Das hier beschriebene Verfahren sowie die dabei einge- 
setzLe Vorrichtung, unifassend eine Koiiibination von unter- 25 
schiedliche Funktionen aufweisenden Sensoren 2 und 4 er- 
moglicht eine kontinuierliche und insbesondere laterale 
Uberwachung der vorausliegenden Fahrsituation uber die 
gesamte Fahrbahnbreite. 

30 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Erfassung und Uberwachung einer 
Mehrzahl von zum eigenen Fahrzeug (E) vorausfahren- 
den Fahrzeugen (A bis C), bei dem die vorausliegende 35 
Umgebung in mindestens eine Nahbereichszone (ZII) 
und mindestens eine Ferabereichszone (ZI) unterteilt 
wird, wobei fiir die vorausfahrenden Fahrzeuge (A bis 
C) jeweils deren Spur (SI bis S3), Geschwindigkeit 
(Va bis Vc) und/oder Abstand zum eigenen Fahrzeug 40 
(E) emiittelt und anhand der jeweils ermittelten Spur 
(SI bis S3), Geschwindigkeit (Va bis Vc) und/oder Ab- 
stand fiir die vorausfahrenden Fahrzeuge (A bis C) de- 
ren Positionen hinsichtlich der Nahbereichszone (ZII) 
Oder der Fembereichszone (ZI) bestimmt werden, wo- 45 
bei anhand der jeweils ermittelten Geschwindigkeit 
(Va bis Vc) und Position der vorausfahrenden Fahr- 
zeuge (A bis C) das eigene Fahrzeug (E) hinsichthch 
Momentangeschwindigkeit (VE_niomentaii) angepaBt 
wird. 50 

2. Verfahren nach Anspnich 1, bei dem ein Spurwech- 
sel eines der vorausfahrenden Fahrzeuge (SI bis S3) 
ermittelt wird. 

3. Verfahren nach Anspnich 2, bei dem in Abhangig- 
keit vom Spurwechsel eines der vorausfahrenden Fahr- 55 
zeuge (A bis C) die Momentangeschwindigkeit (V^ nio- 
mentan) eigenen Fahrzeugs (E) entsprechend be- 
schleunigt oder verzogert wird. 

4. Vorrichtung zur Erfassung und I'Jberwachung einer 
Mehrzahl von zum eigenen Fahrzeug (E) vorausfahren- 60 
den Fahrzeugen (A bis C) mit einem ersten Sensor (2) 
mit einem ersten Offnungswinkel (a) zur Erfassung 
von in einer Fembereichszone (ZI) vorausfahrenden 
Fahrzeuge (A bis C) und einem zweiten Sensor (4) mil 
einem zweiten Offnungswinkel (p) zur Erfassung von 65 
in einer Nahbereichszone (ZII) vorausfahrenden Fahr- 
zeuge (A bis C), wobei der zweite Offnungswinkel (p) 
groBer als der erste Offnungswinkel (a) ist, und mit ei- 



ner Assistenteinheit zur Anpassung von Momentange- 
schwindigkeit (VE_moincntan) und/oder Momentanab- 
stand des eigenen Fahrzeugs (E) anhand von Position 
und/oder Geschwindigkeit (Va bis Vc) der vorausfah- 
renden Fahrzeuge (A bis C). 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, bei der der zweite 
Offnungswinkel (p) einen Bereich von 20° bis 180° 
umfaBt. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 4, bei der der erste Off- 
nungswinkel (a) einen Bereich von 3° bis 30° umfaBt. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 6, bei 
der als zweiter Sensor (4) ein Weitwinkelsensor, eine 
Radareinheit, eine optische Kamera oder ein Lasers- 
canner vorgesehen ist. 

8. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 7, bei 
der als erster Sensor (2) ein Fembereichsradar vorgese- 
hen ist. 
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